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Geqenstand der Erf indung ist die Messung der raumlichen Stellung von 
Robotergliedern im Raum durch Ueruendung von Fernsehkameras. 

Stand der Technik 

Bekannt sind var allem MeBgeber idle Potentiometer und Drehmelder, die 
direkt an den Robotergliedern angebracht uerden. IMachteile sind hier- 
bei die ndtwendige l/erkabelung uber die Gelenke hinweg, der hohe Auf- 
wand an MeBgebern und vor allem die Tatsache, daB sich die MeBfehler 
der einzelnen MeBgeber addieren^ wenn die Position beispielsweise 
der Arbeitszange im Raum aus den Positionen der einzelnen Roboter- 
Glieder errechnet uierden soil. 

Beschreibung 

Die Erf indung umgeht diese Nachteile f olgendermaBeh: 

(FIG. I) Neben dem Roboter (1) uerden im Raum an verschiedenen Pasi^ 
tionen Fernsehkameras (2) installiert und justiert. Im Blickojinkel 
dieser Kameras befinden sich diB Teile des Roboters, deren Position 
fur Steuerung und/oder Sicherheit des Roboters von Bedeutung sindj 
uie z. B. die Arbeitszange (3). Auf der Arbeitszange ist ein Symbol 
angebracht. 
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Das Symbol wird van der Kamera auFgenommen und in dem Computer C5) f 
der die SignglB der Fernsehkameras auf an sich bekahnte LJeise 
. analysiert, erkannt. 

Das Kennzeichen kann daher zujeckmaBigerueise im Binar-Cade dar- 
gestellt sein<. 

Der Computer erkennt also an dem Symbol, urn welches Glied des Robot ers . 
es sich handelt. Gleichzeitig erkennt er an der Position des Zeichens 
ini Kamerablickf eld/ der GrdBe und der, Art der georhetrischen Verkurzung 
die Position des Zeicheris und damit des Robotergliedes im Raunu 

Zur leichteren Errechnung etwa des Uinkels, in dem das Zeichen zur 
Kamera steht, laSt es sich zusatzlich durch eine geometrisch genau de- 
finierte Figur erganzen* 

Um das Kennzeichen und die Figur fur die Kamera deutlich van der Urtign- 
bung abzuheben, konnen diese Zeichen als Leuchtzeichen in hekannter 
Weise ausgefOhrt sein. Durch Filter, im Kameraob jektiv, die bevorzugt 
das Licht der Leuchtzeichen durchlassen, kann der Kontrast zur Umgeb- 
ung welter erhcJht uerden. 
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Andrdnung und V/errahrsn zur Mcssung der raumlichen Position von 
Roboter-3auteilen, gekennzaichnet dadurch, daS durch AufnnhmB von 
Kennzeichen an den Bauteilen durch Fernsehkameras die Position 
.durph Analyse dns FernsEhbildes im Computer errechnet uird. 

2. Anordnung und Verf ahren. nach Anspruch 1. , gekennzeichnet dadurch, 
daB die an den Bauteilen 'angebrachten Kennzeichen irn Binar-Code 
gla Tolge von hellen und dunklen Balken realisiert sind. 

3. Anordnung und V/erf ahren nach Anspruchen Lund Z. f gekennzeichnet 
.dadurch, daB neben dem Kennzeichen geometrische Figuren angebracht 
sind, die eine besonders leichte Analyse ihrer. raumlichen Stellung 
durch den Computer ermoglichen, beispielBueise ein Quadrat. 

k." Anordnung und Uerfahren nach den Anspruchen 1., 2., 3 f , gekenn- 
zeichnet dadurch, daQ die Symbole und Figuren an den - Raboterbau-» 
teilen ein Licht. bestimmter Uelleniangen aussenden, und aB diese 
tJelienlangen durch Filter irn FerhsBhkameraab jektiv herausgef iltert 
. werden. ' 
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